





Traveling Control of Autonomous Mobile Robots DREAM 
Masaaki  OHKITA 
Department of Electrical and Electronic Engineering, Faculty of Engineering 
Tottori University, Tottori, 680-8552 Japan 
E-mail: mohkita@ele.tottri-u.ac.jp 
 
Abstract: The author was requested by the committee of Reports of the Faculty of Engineering, Tottori university to summarize the 
major researches during the life in the Department of Electrical and Electronic Engineering. With many thanks, the author will 
describe the research activities on the Autonomous Mobile Robots DREAM as follows: 
       In the recent aging society, the burden of the nurses has increased. To reduce the burden even a little, we are developing the 
wheelchair type autonomous mobile robot, called DREAM-3, which will be used in indoor environments of the hospitals and/or 
welfare facilities. The DREAM-3 aims at carrying the passenger from its present place to the destination safely and comfortably. 
Along this line of the safety traveling, we have installed an environmental map to digitalize the information in the corresponding 
traveling environmental. Using the environmental map, suitable traveling route is estimated and a safety autonomous traveling is 
realized. This was proved on the traveling in a general welfare facility near our campus.  
Besides, based on the traveling approach of DREAM-3, a semi-automatic wheelchair robot, called DREAM-4, with a learning 
function has been proposed. A driver operates DREAM-4 by a joystick. And when the wheelchair meets with obstacles and senses 
danger, it travels slowly and avoids obstacles automatically. And DREAM-4 is to learn according to the operational feature of the 
driver, so that to make the steering easy. 
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大北正昭：電動車椅子型ロボット DREAM 号の走行制御に関する研究 
を見て、鳥取大学の電気電子工学科を受験し、演算制
御工学研究室に入ってきた学生も数人いた。インドネ
シアからの留学生が、研究室の制服に ”Realize the 










































下 電 工 、 2003-214887  日 立 製 作 所 、 特 開 平
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電機、特開 2003-24391 日立国際電気）。また、2005




































2.1 全自動自律移動ロボット DREAM-3 の構成 
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ン サ 及 び モ ー タ の 制 御 用 に 16bit マ イ コ ン
H8(3048F)を搭載している。 
 
         
 （a）外形           
      
         （b）調整風景 
図１ 全自動自律移動ロボット DREAM-3 
 
 








み型のホスト PC を搭載しており、各制御用 H8 ボー




























図 3 環境マップの概念図 
 
2.2.1 環境マップ  




















   
(a)環境マップ上での   (b)実環境での DREAM-3 
 DREAM-3 モデルの   の自己位置 
自己位置 
図 4 環境マップの例 
 
図 4 より環境マップ上の自己位置と実環境での自己

















に書き込まれている DREAM-3 の現在位置から、 
 
 






マップに書き込む。例えば図 6 のように DREAM-3
前方に障害物が存在すると仮定し、前方右の超音波セ






図 6 障害物の存在する環境 図 7 超音波センサ値
による環境マップの


























































図８ ブレーキを考慮した DREMA-3 の走行走行 
 
 
























図 10 走行実験環境の環境マップ 
 
 
   
(a)                   (b) 
 
 
   
        (c)               (d)            





























































































































(a)徐行             (b)回避 









































































































3.3.1  SOM の初期学習 




ーキ強度を 200msec 毎に保存する。 
参照ベクトルの各要素の最小値、最大値、および最
小値と最大値の差をそれぞれ、表 2、表 3、表 4 に示      























   図 18. 初期学習用データ作成に用いる環境 
 
























パラメータを表 5 に示す。 
 




























































    
 
 
 (c) SOM による 1 回目の走行         
 
















       
 







                    
 
 
                
(e) SOM による 3 回目の走行             











































































2007 年（平成 19 年）4 月より発足している。研究会





木 誠（鳥取大学 工学部 電気電子工学科、准教授）、
岸 明広（キシ・エンジニアリング㈱、専務取締役）、
21


















          
 









































































研究が光を見出しつつある。結局、2007 年 9 月現在
までで、パワー班で、3 名（杜 紅、乾 正博、馬庭
芳朗）、ソフト班で、大木准教授を含め、2 名（大木 
誠、権田英功）、ハード班で、2 名（宮田仁志、G. 
Nyauma  Nyakoe）, 他２名（高橋信雄、横関一郎）
の博士（工学）を輩出した。現在、超音波班で、1 名
（奥雲正樹）、パワー班で、1 名（Peter Kamita Kihato、
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